



A Method for Extracting an Object by Segmentation
based on General Information between Regions
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Abstract We propose a method for segmenting a color image and extracting a region of object in a scene using infor-
mation which is not specific to a target object but common to a projection of an object in a space. The proposed method is
based on split-and-merge, and at first an image is segmented into small regions by clustering of colors. Then the regions are
merged with four features of information about configuration, connection and area ratio between two adjacent regions. This
merging enables us to extract an object as one region even if the surface of the object is textured with a variety of reflectances;
this isn’t considered by conventional segmentation methods. We show the algorithm of segmentation and extraction, and
demonstrate experimental results and comparisons with some other methods.
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Rk
Rj Ri
図 1 二つの領域の配置．Rj と Rk は包含，Ri と Rj は隣
接，Ri と Rk は非隣接の関係にある．
Conﬁgurations of two regions. Rj and Rk are inclusion,




















1 Q(i) = {j}
0 その他
(1)
ここで Q(i) は，領域 Ri に隣接する領域の番号の集合で


























図 2 領域 Ri と Rj が隣接している場合の境界線の (a)共有
部分と (b)非共有部分
(a) common boundary (b) non-common boundary when





































Ω = {s ; vi(s) ∈ ∂Ri ∩ ∂Rj かつ
vi(s+ 
) ∈ ∂Ri ∩ ∂Rj}
ここで ∂Ri は領域 Ri の境界線を表す．vi(s) は Ri の




















図 3 境界線の共有部分 (a)滑らかな場合 Vsmoothness : 大．
(b)ギザギザした場合 Vsmoothness : 小．点線は二点
間の直線距離，破線は道のり ．
Common boundary (a) Vsmoothness : large (b)
Vsmoothness : small
(a) (b)
図 4 境界線の非共有部分の方向（矢印）の変化 (a)緩やか
: 連続的 (b)著しい : 連続的ではない
Change of direction of non-common boundary (a) small :































































Example of accidental continuity
θk
π−θk
図 7 T接点での境界線のなす角度 θk
angle at T junction θk
(a) (b)
図 8 (a)どの領域も同じ程度の大きさ (b)比較的小さい領域
が存在する
















π − θk(i, j)
)
(3)
kn(i, j) は領域 Ri と Rj の境界線によって形成されたT
接点の個数，θk(i, j) は k 番目のT接点で境界線の非共有
部分がなす角度である（図7 参照）．つまりこの特徴量は
T接点での境界線のなす角度の平均値であり，接続が連続

































ここで S(Ri) は領域 Ri の面積とする．Varea(i, j) は，領































































































法 31)を使用する．カラー画像を CIE L*a*b* 表色系 32)に















h = 0,M = N とする．
Step 1.
領域数が2（M = 2）であれば，処理を終了する．
そうでなければ，もし Vinclusion(i, j) = 1 なる領









域 Ri, Rj が存在するなら，Ri と Rj を併合する．
M ←M − 1 としてStep 1. へ．
存在しなければ，Step 2. へ．
Step 2.





もし V a >= Th
(h)
a ならば，Step 3. へ．









もし V s >= Th
(h)
s ならば，Step 4. へ．
そうでなければ，V s を与える Ri と Rj を併合す
る．M ←M − 1 としてStep 1. へ．
Step 4.





もし V c >= Th
(h)
c ならば，Step 5. へ．
そうでなければ，V c を与える Ri と Rj を併合す
る．M ←M − 1 としてStep 1. へ．
Step 5.





















そうでなければ h← h+ 1 としてStep 1. へ．
（ 3） 領域抽出
上記の併合アルゴリズムが終了した時点では，いくつかの
（最低でも二つの）領域 Ri′ (i′ = 1, . . . ,M ; 2 <=M <= N)
が残っていることになる．
一つの物体の領域を抽出するために，画像の中心付近で
大きな値を取る次のような重み関数 W (x, y) を定義する
（図10 参照）．














ここで (x, y) は各画素の座標，w, h は画像のそれぞれ幅と
高さ，G
(
(x, y) ; (mx,my), σ
)
は二次元のガウス関数で，


























































表 1 しきい値の初期値と更新の上限値，更新比率．Ths は
=20 の時の値．






Tha 1/1200 1/30 1/0.9
Ths 0.5 0.65 1.01
























































図 11 実画像を用いた実験結果 (a)原画像 (b)初期領域分割
(c)∼(k)併合処理の様子 (l)抽出結果
Experimental result (a) original image (b) initial segmen-
tation (c)∼(k) merging processes (l) extraction
(g) 7 (h) 6 (i) 5 (j) 4 (k)
(f) 8(e) 10(d) 19(c) 20(b) 34(a)
(l)
図 12 実画像を用いた実験結果 (a)原画像 ( c© 1996 IEEE) (b)
初期領域分割 (c)∼(j)併合処理の様子 (k)抽出結果 (l)文献
17)の結果 ( c© 1996 IEEE)
Experimental result (a) original image ( c© 1996 IEEE) (b) ini-
tial segmentation (c)∼(j) merging processes (k) extraction (l)












図 13 実画像を用いた実験結果 （右）各画像の原画像 （左）抽出結果




図 14 併合に用いられた特徴量によって色分けされた (a)図11と (b)図12
の境界線．緑：包含，青：滑らかさ，紫：連続性，赤：面積比
Colored borders of (a)Fig.11 and (b)Fig.12 respect to the features.
green : inclusion, blue : smoothness, purple : continuity, red : area
ratio
(a) (b) (c)
図 15 図12(a)の初期分割での領域数を197とした (a) 初期分割．図14と
同様に色分けしてある．(b) 併合結果．(c) 理想分割．
(a) initial segmentation of Fig.12(a) where the number of regions is



































































































































The number of each feature used to merge and diﬀerence
decrease per one merging.
包含 面積比 滑らかさ 連続性 合計
使用回数 57 72 59 4 192



















































with variance of intensity
図 19 動的輪郭モデル snakeの収束過程．最も大きい白線が初期輪郭．
Convergence process of snake, the active contor model. The largest
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付・図 1 ノイズ（σ = 100）を付加された濃淡画像のグラーデーション
（200×400）．数字は勾配を示す．
Grayscale gradations (200×400) with additive gauss noise (σ = 100).

















10, 50, 80, 100, 200）のそれぞれに対してプロットした．
Relation between gradient (horizontal) and Vsmoothness (vertical),
with bars of standard deviation, plotted as added noise (σ =
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